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第 3 章では，X 線回折による微小領域の材料評価を可能とするためには，入射 X 線の
微小化にともなう X 線源の高輝度化とゴニオメータの高精度化が必要要件となる．それ
ら要件について検討し，新たな微小領域用 X 線測定装置を開発した．微小焦点を使用し
た高輝度型回転対陰極式 X 線発生装置と X 線ビームを集光する素子として人工多層膜ミ















































4．第 2章で提案している DRS法の式中で𝛥𝛥𝜀𝜀(𝑘𝑘)が一定となっているのはなぜか．  
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SICE（計測自動制御学会）がジョイント活動する”自動車制御とモデル研究専門委員会”が作
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論文審査結果の要旨 
 提出された論文を基に審査し，以下のような結果となった． 
本論文では，環境負荷の低い小型電気自動車の欠点である，従来車両と比較して運動性能が
低く一充電航続距離が短いといった課題について，モデル予測制御（MPC）による解決方法を
提案しているものである． 
 運動性能の解決については，小型電気自動車の運動性能が低い本質的理由である小さな車両
発生力の上限を MPCにより陽に考慮することで，車両の最大運動性能を達成する。しかし一方
でモデルと実際の車両の応答の差や未知の外乱の影響を受けやすいという MPC の欠点が存在
するため，高いロバスト性能を有するスライディングモード制御(SMC)を MPCと組み合わせた
制御器を提案した．さらに，MPCが SMCの補償力の上限を考慮することで，相補的に欠陥を補
う制御を実現し，制御手法として，有用性の高い手法であることを確認した． 
一充電航続距離については，MPCの挙動予測に基づきエネルギー消費量を予測し、これを最
小化する制御を行うことにより、電気自動車の航続距離の延長を試みた，この手法では、誘導
制御の階層と運動制御の階層を分離しながら有機的に予測状態を用いる手法を提案し，さらに
数値的に比較することで，制御器構造による性能の差を定量的に示した．さらに MPCを、走行
区間全体を最適化する事前最適化と組み合わせることで、目的地までの到着時間を保証しなが
らエネルギー消費を抑制するシステムを提案した。これは道路勾配や法規速度などの情報を元
にした最適な走行計画と、車の運動性能を考慮する二つの MPCの組み合わせである．上記の様
に、本論文では MPCを用いた車両制御により運動性能向上やエネルギー性能向上といった効果
を実現しており、これにより小型電気自動車の持つ課題改善へ貢献するものである。 
 提出された論文では，予備審査段階や博士論文公聴会において，各審査委員や機械システム
工学専攻の教員から提示された質問・助言・コメントに関して，その後に十分な検討と報告が
なされ，的確な修正が実施されていることを確認した． 
 以上より小田貴嗣氏が提出した論文「モデル予測制御を用いた小型電気自動車の運動性能お
よびエネルギー性能向上に関する研究」は，博士論文として十分な価値があると判断した． 
 
